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(54) Vorrichtung zum Ab-und/oder Weitertransportieren von flexiblen, flachigen Erzeugnissen 



(57) Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Ab- 
und/oder Weitertransportieren von flexiblen, flachigen 
Erzeugnissen, insbesondere Druckereierzeugnissen 9, 
mit einer Mehrzah! entlang einer Greifer-Forderstrecke 
bewegbaren, in Transportrichtung aufeinanderfolgen- 
den Greifern 3 und einer Mehrzahl von entlang einer 
Saugorgan-Fdrderstrecke bewegbaren Saugorganen 2 



zur in einem Aufnahme- und Ubergabebereich erfolgen- 
den Aufnahme jeweils eines Erzeugnisses 9 und zur 
Qbergabe des aufgenommenen Erzeugnisses 9 an 
einen Greifer 3, wobei die Saugorgan-Fdrderstrecke im 
Aufnahme- und Obergabebereich entlang Oder parallel 
zur Greifer-Forderstrecke veriauft. 
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Beschreibung 

[0001 J Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum 
Ab- und/oder Weltertransportieren von flexiblen, flachi- 
gen Erzeugnissen, insbesondere Druckereierzeugnis- s 
sen, mit einer Mehrzahl entlang einer Greifer- 
Forderstrecke bewegbaren, in Transportrichtung aufein- 
anderfolgenden Greifem und einer Mehrzahl von ent- 
lang einer Saugorgan-FSrderstrecke bewegbaren 
Saugorganen zur in einem Aufnahme- und Obergabe- w 
bereich erfolgenden Aufnahme jeweils eines Erzeugnis- 
ses und zur Ubergabe des aufgenommenen 
Erzeugnisses an einen Greifer. 
[0002] Derartige Vorrichtungen sind dazu geeignet, 
stapelformig angeordnete oder in Schuppenformation is 
angelieferte Erzeugnisse einzeln mittels dergenannten 
Saugorgane aufzunehmen und die aufgenommenen 
Erzeugnisse an Greifer zu ubergeben, die die gegriffe- 
nen Erzeugnisse dann ihrer Weiterverarbeitung zufQh- 
ren. Dabei wird von den Saugorganen jedem Greifer 20 
immer genau ein Erzeugnis ubergeben, so daB es die 
genannte Vorrichtung ermSglicht, die Erzeugnisse ein- 
zeln aufzunehmen und sie einzeln ihrer Weiterverarbei- 
tung zuzufOhren. 

[0003] Eine Aufgabe der Erfindung besteht darin, 25 
die vorstehend beschriebenen Vorrichtungen derart 
weiterzubilden, daB mit wirtschaftlich vertretbarem Auf- 
wand zum einen in emohtem MaBe die Sicherheit einer 
fehlerfreien Aufnahme und Ubergabe der Erzeugnisse 
garantiert werden kann und zum anderen eine ErhG- 30 
hung der Geschwindigkeit des Aufnahme- und Oberga- 
beprozesses m5giich wird. 

[0004] ErfindungsgemaB wird diese Aufgabe 
dadurch ge!6st, daB die Saugorgan-F6rderstrecke im 
Aufnahme- und Obergabebereich entlang oder parallel 35 
zur Greifer-F6rderstrecke verlauft. 
[0005] Durch diesen erfindungsgemaBen Vertauf 
der Saugorgan- und der Greifer-F&rderstrecke wird 
erreicht, daB sich Saugorgane und Greifer wahrend des 
Aufnahme- und Obergabeprozesses von Erzeugnissen 40 
gielchfarmtg entlang einer zumindest weitgehend 
gemeinsamen Bahnkurve nebeneinander herbewegen. 
Dies hat gegenuber bekannten Vorrichtungen, bei 
denen sich Saugorgane und Greifer wahrend des Auf- 
nahme- und Obergabeprozesses auf unterschiedlichen 45 
Bahnkurven bewegen, den Vorteil, daB keine durch 
unterschiedliche Bahnkurven bedingten Relativbewe- 
gungen zwischen Saugorganen und Greifem auftreten, 
so dafi die sich erfindungsgemaB mit gleicher 
Geschwindigkeit auf einander entsprechenden Bahn- 50 
kurven bewegenden Saugorgane und Greifer mit ihren 
Basis- bzw. Tragereinheiten weitgehend ortsfest zuein- 
ander angeordnet sind. Hierdurch ergibt sich eine ver- 
einfachte Ansteuerung und Synchronisation der 
beweglichen bzw. steuerbaren Saugorgan- und Greifer- 55 
teile, da bei dieser Steuerung und Synchronisation 
keine unterschiedlichen Bahnkurven der Basis- bzw. 
Tragereinheiten von Saugorganen und Greifem berQck- 



sichtigt werden mGssen. Aufgrund dieser Vereinfachung 
werden Fehler bei der Aufnahme und Ubergabe der 
Erzeugnisse weitgehend ausgeschlossen. Zudem 
bedingt die genannte Vereinfachung, daB der Auf- 
nahme- und UbergabeprozeB mit hoher Geschwindig- 
keit vonstatten gehen kann, ohne daB hierdurch eine 
Beeintrachtigung des fehlerfreien Ablauts des Auf- 
nahme- und Obergabeprozesses in Kauf genommen 
werden mOBte. 

[0006] Bevorzugt ist es, wenn die Lange des ent- 
lang oder parallel zur Greifer-Fdrderstrecke verlaufen- 
den Abschnitts der Saugorgan-F6rderstrecke so 
bemessen ist, daB zumindest zwei aufeinanderfolgende 
Greifer in diesem Abschnitt Platz finden. Durch diese 
Mindestlange des Abschnitts, in dem beide Fdrderstrek- 
ken entlang einander entsprechender Bahnkurven ver- 
laufen, wird sichergestellt, daB der gesamte Auf nahme- 
und UbergabeprozeB innerhalb des genannten 
Abschnitts stattfinden kann, so daB Relativbewegungen 
der Basis- bzw. Tragereinheiten von Saugorganen und 
Greifern wahrend dieses Prozesses ausgeschlossen 
werden kSnnen. 

[0007] Die Greifer-F6rderstrecke und die Saugor- 
gan-F6rderstrecke k6nnen im Aufnahme- und Oberga- 
bebereich beispielsweise auf konzentrischen 
Kreisbahnen verlaufen. Dies ermoglicht eine einfache 
F6rderm6glichkeit fQr Saugorgane und Greifer, da in 
beiden Fallen ein Antrieb mittels einer oder mehrerer 
Transportrader mogiich wird. 
[0008] Von Vorteil ist es, wenn im Aufnahme- und 
Obergabebereich jeweils ein Greifer und ein Saugorgan 
einander zugeordnet sind. Insbesondere kann im Auf- 
nahme- und Obergabebereich der Abstand zweier auf- 
einanderfolgender Greifer dem Abstand zweier 
aufeinanderfolgender Saugorgane entsprechen. So 
kdnnen jeweils ein Greifer und ein Saugorgan mit opti- 
miertem Abstand zueinander den Aufnahme- und Ober- 
gabebereich auf ihren einander entsprechenden 
Bahnkurven durchlaufen, was den hinsichtlich der 
Gesamtanordnung zu betreibenden mechanischen Auf- 
wand minimiert und die Fehlerfreiheit und Geschwindig- 
keit des Aufnahme- und Obergabeprozesses optimiert 
[0009] Bevorzugt veriaufen Saugorgan- Forderst- 
recke und Greifer-Fdrderstrecke im Aufnahme- und 
Obergabebereich in etwa mittig entlang, insbesondere 
mittig Qber den aufzunehmenden Erzeugnissen. 
Dadurch wird erreicht, daB seitlich neben den aufzu- 
nehmenden und aufgenommenen Erzeugnissen kei- 
neriei mechanische Einrichtungen vorgesehen werden 
mussen, 

[0010] Saugorgane und Greifer kfinnen - wie 
bereits erw§hnt - im Aufnahme- und Obergabebereich 
durch jeweils ein Transportrad gefordert werden. 
Ebenso ist es mfiglich, ledigiich ein einziges Transport- 
rad vorzusehen, welches sowohi die Saugorgane ais 
auch die Greifer im Aufnahme- und Obergabebereich 
fordert. 

Fur den Fall, daB die Greifer mittels eines separaten 
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Oder gemeinsamen Transportrades gefdrdert werden, 
k6nnen diese w§hrend des Transports entweder I6sbar 
oder unldsbar mit dem Transportrad koppelbar sein. Bei 
unldsbarer Koppelung beschreiben die Greifer grund- 
satzlich eine Kreisbahn um das Transportrad, wobei ein 
Abschnitt dieser Kreisbahn den Aufnahme- und Ober- 
gabebereich bildet. In einem anderen Abschnitt der 
Kreisbahn erfolgt dann eine Abgabe der zuvor an die 
Greifer Qbergebenen Erzeugnisse an eine nachge- 
schaltete Fdrdervorrichtung oder eine beliebige andere 
Weiterverarbeitungsstation. 

Bei IBsbarer Koppelung der Greifer mit dem Transport- 
rad k6nnen die Greifer nach Aufnahme eines Erzeug- 
nisses die Kreisbahn des Transportrades verlassen, um 
die aufgenommenen Erzeugnisse in einen vom Trans- 
portrad beabstandeten Bereich zu f6rdern. Zu diesem 
Zweck sind die Greifer bevorzugt mit einem Fdrdermittel 
gekoppelt welches im Aufnahme- und Ubergabebe- 
reich entlang des entsprechenden Abschnitts des 
Transportrads verlauft 

[0011] Es ist von Vorteil, wenn die Saugorgane 
jeweils schwenkbar zwischen einer Aufnahme- und 
einer Obergabeposition am Saugorgan-Transportrad 
bzw. an der jeweils zugeordneten Basis- bzw. Tr&ger- 
einhect, welche ihrerseits fest mit dem Transportrad 
gekoppelt ist gehalten sind. Ourch diese Schwenkbar- 
keit kfinnen die Saugorgane w&hrend des Aufnahme- 
und Ubergabeprozesses gezielt so angesteuert wer- 
den, daB zwischen Saugorgan und zugeordnetem Grei- 
fer eine Reiativbewegung entsteht, welche dafOr sorgt, 
daB ein angesaugtes Erzeugnis dem Greifer Qbergeben 
wird. 

[0012] Weiterhin ist es vorteilhaft, wenn die Saugor- 
gane ein in deren Obergabeposition wirksames FGh- 
rungsmittel zum definierten Fuhren eines nicht mittels 
Saugwirkung gehaltenen Erzeugnisses zwischen dem 
FClhrungsmittel und einer Gegendruck-Vorrichtung auf- 
weisen. Dieses FQhrungsmittet dient dazu, die beretts 
aufgenommenen und an einen Greifer Qbergebenen 
Erzeugnisse nach ihrem Aufnahme- und Ubergabepro- 
zeB definiert zu fGhren und dafOr zu sorgen, daB sich 
derjenige Abschnitt des Erzeugnisses, der nicht von 
einem Greifer gehalten wird, nicht unkontrolliert bewe- 
gen kann und darOber hinaus bevorzugt auch nicht mit 
einem oder mehreren in Forderrichtung nachlaufenden 
Greifern in BerOhrung kommt Insbesondere kann das 
Zusammenwirken des FQhrungsmittels mit der Gegen- 
druck-Vorrichtung auch sicherstellen, daB an einen 
Greifer ubergebene Erzeugnisse auch dann noch 
sicher gefuhrt werden, wenn der jeweilige Greifer sie 
zum Zweck des Weitertransports oder der Weiterverar- 
beitung bereits wieder freigegeben hat 
[0013] Die Wirkungsweise von Fuhrungsmittel und 
Gegendruck-Vorrichtung wird im Rahmen der Figuren- 
beschreibung noch anschaulich erlSutert. 
[0014] Im Rahmen der Erfindung ist es mSglich, 
daB jeder einem Saugorgan zugeordnete Greifer ats 
Greiferpaar ausgebildet wird, wobei das Saugorgan im 



Aufnahme- und Ubergabebereich zwischen den belden 
Greifern des jeweils zugeordneten Greiferpaares ange- 
ordnet ist Alternativ kann jedoch auch jedes einem 
Greifer zugeordnete Saugorgan als Saugorgan-Paar 
s ausgebildet werden, wobei der Greifer im Aufnahme- 
und Ubergabebereich dann zwischen den beiden Saug- 
organen des jeweils zugeordneten Saugorgan-F^ares 
angeordnet ist 

[0015] Im Rahmen der Erfindung werden die Grei- 
10 ferbewegungen, die Saugorganbewegungen sowie die 

Aktivierung der Saugorgane bevorzugt von Steuerkulis- 

sen und/oderZahnriemengetrieben gesteuert. 

[0016] Weitere bevorzugte AusfQhrungsformen der 

Erfindung sind in den Unteranspruchen angegeben. 
is [0017] Die Erfindung wird nachfolgend anhand von 

AusfOhrungsbeispielen unter Bezugnahme auf die 

Zeichnungen erl&utert; in diesen zeigen: 

Rg. 1 eine Seitenansicht eines Ausfuh- 

zo rungsbeispieis einer erfindungs- 

gemSBen Vorrichtung mit an einem 
Transportrad umlaufenden Greifern 
und Saugorganen, wobei die Vorrich- 
tung zur Aufnahme von stapelfdrmig 
25 angeordneten Erzeugnissen einge- 

setzt ist, 

Fig. 2a bis d vier Verfahrensschritte des mittels der 
Vorrichtung gemaB Fig. 1 bewerkstel- 
30 ligten Aufnahme- und Ubergabepro- 

zesses, 

Fig. 3 eine Seitenansicht einer zweiten Aus- 

fOhrungsform einer erfindungs- 

35 gem&Ben Vorrichtung mit an einem 

Transportrad umlaufenden Saugorga- 
nen und entlang eines Fcirdermittets 
gefSrderten Greifern, wobei die Vor- 
richtung ebenfalls zur Aufnahme von 

40 stapelfSrmig angeordneten Erzeug- 

nissen eingesetzt ist 

Rg. 4 den Aufnahme- und Obergabeab- 

schnitt einer Vorrichtung gemSQ den 
45 Rg. 1 oder 3, wobei die Vorrichtung 

zur Aufnahme von schuppenfdrmig 
angelieferten Erzeugnissen einge- 
setzt ist, 

so Rg. 5 eine Seitenansicht eines erfindungs- 

gem&B verwendbaren Greifers, 

Rg. 6 eine Frontalansicht eines als Greifer- 

paar ausgebildeten Greifers mit innen- 
55 liegendem Saugorgan, und 

Rg. 7 eine Frontalansicht eines als Einzeig- 

reifer ausgebildeten Greifers mit 
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[0018] Fig. 1 zeigt eine Seitenansicht elner 
erfindungsgemaBen Vorrichtung mit einem in Pfeilrich- 
tung umlaufenden Transportrad 1, das entlang seines 
Umfangs in aquidistanten Abstanden mit Saugorganen 
2 und Greifern 3 gekoppelt ist Die Anzahl der mit dem 
Transportrad 1 gekoppelten Saugorgane 2 ist gleich der 
Anzahl der mit dem Transportrad 1 gekoppelten Greifer 
3. Saugorgane 2 und Greifer 3 sind entlang des 
Umfangs des Transportrads 1 derart zueinander ver- 
setzt angeordnet, daB jeweils ein Saugorgan 2 zwi- 
schen zwei Greifern 3 bzw. ein Greifer 3 zwischen zwei 
Saugorganen 2 zu liegen kommt. 
[0019] Die Saugorgane 2 besitzen jeweils eine 
Basis- bzw. Tragereinheit 4, welche fest und starr mit 
dem Transportrad 1 gekoppeit ist. Ebenso besitzt jeder 
Greifer 3 eine Basis- bzw. Tragereinheit 5, die fest und 
starr mit dem Transportrad 1 gekoppelt ist. 
[0020] Basis- bzw. Tragereinheiten 4 und 5 der 
Saugorgane 2 und der Greifer 3 sind somit bezOglich 
des Transportrades 1 ortsfest angeordnet und fQhren 
auch bei Rotation des Transportrades 1 keinerlei Rela- 
tivbewegungen zueinander aus. 
[0021] Die Saugorgane 2 besitzen jeweils einen 
Saugkopf 6, welcher urn eine Achse 7 schwenkbar an 
der Basis- bzw. Tragereinheit 4 des jeweiiigen Saugor- 
gans 2 gelagert ist. Die Achse 7 erstreckt sich dabei 
wiederum senkrecht zur Umlaufrichtung des Transport- 
rades 1 . 

[0022] Unterhalb des Transportrads 1 ist ein 
Erzeugnisstapel 8, insbesondere ein Stapel von Druk- 
kereierzeugnissen 9 angeordnet, von dem mittels der in 
Fig. 1 dargestellten Vorrichtung Erzeugnisse 9 einzeln 
von den Saugorganen 2 aufgenommen und an jeweils 
einen Greifer 3 ubergeben werden. 
[0023] Dementsprechend erfolgt der Aufnahme- 
und UbergabeprozeB im unteren Bereich des Trans- 
portrads 1. Die den Greifern 3 ubergebenen Erzeug- 
nisse werden durch die Drehung des Transportrads 1 
entgegen dem Uhrzeigersinn auf einer kreisf6rmigen 
Umlaufbahn in den oberen Bereich des Transportrads 1 
gefdrdert, wobei die nicht von den Greifern 3 gehalte- 
nen Abschnitte der Erzeugnisse 9 aufgrund Schwer- 
krafteinwirkung frei nach unten hangen. 
[0024] Die radiale, von der Drehachse 10 des 
Transportrades 1 weg gerichtete Erstreckung der Saug- 
organe 2 ist etwas gr6Ber als die entsprechende radiale 
Erstreckung der Greifer 3, so daB die erwahnten, nach 
unten hangenden Abschnitte der Erzeugnisse 9 ledig- 
lich die Saugorgane 2 und nicht die Greifer 3 berQhren. 
So wird auf vorteilhafte Weise eine Beschadigung der 
Erzeugnisse 9 durch die Greifer 3 vermieden. 
Bei der in Fig. 1 dargestellten bevorzugten Ausfflh- 
rungsform der Erfindung weisen die Saugorgane 
jeweils eine Fuhrungsftache 11 auf, an denen die 
genannten Abschnitte der Erzeugnisse zur Anlage kom- 
men kdnnen. Diese FQhrungsflachen 11 kdnnten alter- 



nate beispielsweise auch als FOhrungsrollen 
ausgebildet sein. Die FQhrungsflachen 11 stGtzen die 
Erzeugnisse 9 im oberen Bereich des Transportrades 
von unten ab, wobei bei der in Fig. 1 dargestellten 
5 Erzeugnislange letztlich eine AbstOtzung eines Erzeug- 
nisses 9 durch zwei FQhrungsflachen 1 1 benachbarter 
Saugorgane 2 stattfindet 

[0025] Im oberen Bereich des Transportrades 1 1st 
ein gefedertes AndrOckband 12 vorgesehen, welches 
w daf Qr sorgt, daB die Erzeugnisse 9 gegen die FQhrungs- 
flachen 1 1 der Saugorgane 2 gedruckt werden, so daB 
die Erzeugnisse 9 letztlich zwischen diesen FQhrungs- 
flachen 11 und dem AndrOckband 12 definiert gefQhrt 
werden. Diese FQhrungsfunktion wird auch noch dann 
is ausgef Qhrt, wenn die Greifer 3 bereits geSffnet sind und 
die Erzeugnisse 9 freigegeben haben, was letztlich 
bedeutet, daB die Erzeugnisse 9 im oberen Bereich des 
Transportrades 1, in dem die Greifer 3 geoffnet sind, 
ausschlieBlich von den FQhrungsflachen 1 1 und dem 
20 AndrOckband 1 2 gehatten und gefQhrt werden. 

[0026] Radial nach innen vom AndrGckband 12 
beabstandet verlauft ein gestrichelt, lediglich schema- 
tisch angedeuteter BandchenfSrderer 13, welcher daf Or 
sorgt, daB die vorlaufenden Endabschnitte der zwi- 
25 schen FQhrungsflachen 1 1 und AndrGckband 12 gehal- 
tenen Erzeugnisse 9 angehoben und somit radial nach 
auBen aus der Umlaufbahn des Transportrades 1 weg- 
gef Qhrt werden, urn auf diese Weise einem dem Trans- 
portrad 1 nachgeordneten Fdrderband 14 zugefuhrt 
30 werden zu k6nnen. 

[0027] Die Rg. 2a bis d zeigen nochmals in Detail- 
ansicht die einzelnen Verfahrensschritte zur Aufnahme 
und Obergabe der Erzeugnisse 9 mit einer Vorrichtung 
gemaB Rg. 1. 

35 [0028] Rg. 2a veranschaulicht, daB der Saugkopf 6 
eines Saugorgans 2 zur Aufnahme eines Erzeugnisses 
9 so gegenQber der Basis- bzw. Tragereinheit 4 ver- 
schwenkt wird, daB die Saugrichtung des Saugkopfes 6 
im wesentlichen senkrecht zur Erzeugnisoberfiache ori- 
40 entiert ist. Dabei wird der einen Balgsauger aufwei- 
sende Saugkopf 6 so nahe an das aufzunehmende 
Erzeugnis 9 herangefuhrt, daB ein Ansaugen des 
Erzeugnisses 9 stattfindet 

[0029] Das angesaugte Erzeugnis 9 wird durch 
45 eine in Pfeilrichtung erfolgende Rotation des Transport- 
rades 1 sowie durch eine im Uhrzeigersinn erfolgende 
Schwenkbewegung des Saugkopfes 6 gegenQber der 
Basis- bzw. Tragereinheit 4 in zunehmendem MaBe 
vom Erzeugnisstapel 8 abgehoben, was aus den Fig. 2b 
so und 2c ersichtlich ist Dieser AbhebeprozeB verlauft 
derart, daB das angesaugte Ende des Erzeugnisses 9 
in den Aufnahmebereich des dem Saugorgan 2 in 
Umlaufrichtung des Transportrades 1 nachgeordneten 
Greifers 3 gelangt (Rg. 2c). 
55 [0030] In dieser Position kann dann ein SchlieBen 
des Greifers 3 sowie ein Abschaiten der Saugwirkung 
des Saugkopfes 6 erfolgen, was dazu fuhrt, daB das 
ursprunglich vom Saugkopf 6 aufgenommene Erzeug- 
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nis 9 dem Grelfer 3 Obergeben wurde und denient- 
sprechend nur noch vom Greifer 3 gehalten wird (Rg. 
2d). 

[0031 J Nach dleser Obergabe des Erzeugnisses 9 
an den Greifer 3 verbleibt der Saugkopf 6 im wesentii- 
chen in seiner in Rg. 2d dargesteilten Schwenkposition, 
da in dieser Position die Fuhrungsflache 11 des Saug- 
organs 2 so ausgerichtet ist, daB sie die vorstehend 
bereits erlauterte Funktion der Abstutzung von dem 
jeweiligen Saugorgan 2 vorlaufenden Erzeugnissen 
ubernehmen kann. 

[0032] Aus Rg. 1 ist ersichtiich, daB ein Zuruck- 
schwenken der Saugkdpfe 6 in ihre Aufnahmeposition 
erst wieder dann erfolgt, wenn die Erzeugnisse 9 durch 
den BandchenfSrderer 13 von den FOhrungsflachen 11 
abgehoben wurden, 

[0033] Fig. 3 zeigt eine Seitenansicht einer zweiten 
Ausfuhrungsform einer erfindungsgemaBen Vorrich- 
tung. Im Unterschied zu der Vorrichtung gemaB Fig. 1 
sind hier lediglich die Saugorgane 2 test mit einem 
Transportrad 15 gekoppert, wahrend die Greifer 3 Idsbar 
mit dem Transportrad 15 in Eingriff bringbar sind. Alter- 
nate ware es auch mSglich, zwei separate, nebenein- 
ander angeordnete Transportrader fOr Greifer 3 und 
Saugorgane 2 vorzusehen. Die Greifer 3 sind mit einem 
lediglich schematise^ strichpunktiert angedeuteten 
F6rdermittei 16 gekoppelt, welches dazu geeignet ist, 
die Greifer 3 der unteren Haffte der Umlaufbahn des 
Transportrads 15 zuzufuhren (Pfeil A) und sie aus die- 
sem Bereich auch wieder wegzufQhren (Pfeil B). 
[0034] Zum Zweck der ISsbaren Kopplung zwi- 
schen Greifem 3 und Transportrad 15 ist das Transport- 
rad 15 an seinem Umfang mit aquidistant verteilten 
Nuten 17versehen, die zur Aufnahme der Schwenkach- 
sen 18 der Greifer 3 dienen. Bezogen auf den Umfang 
des Transportrads 1 5 ist jeweils eine Nut 17 in der Mitte 
zwischen zwei benachbarten Saugorganen 2 vorgese- 
hen. Die Schwenkachsen 1 8 der Greifer 3 sind mit dem 
Fordermittel 16 gekoppelt und bilden somit in diesem 
Ausfuhrungsbeispiel die Basis- bzw. Tragereinheiten 
der Greifer 3. 

[0035] Durch die in Rg. 3 gezeigte Vorrichtung wird 
sichergestelit, daB die Anordnung von Saugorganen 2 
und Greifem 3 im Aufnahme- und Ubergabeabschnitt 
des Transportrads 15 genau derjenigen Anordnung ent- 
spricht, die bereits in bezug auf Rg. 1 erlautert wurde. 
Der funktionelle Abiauf des Aufnahme- und Ubergabe- 
prozesses ist dementsprechend bei den beiden Vorrich- 
tungen gemaB den Rg. 1 und 3 gleich. Der wesentliche 
Unterschied zwischen beiden Vorrichtungen besteht 
darin, daB die von den Saugorganen 2 an die Greifer 3 
ubergebenen Erzeugnisse mit einer Vorrichtung gem§B 
Rg. 3 aus dem Bereich des Transportrads 15 gemein- 
sam mit den jeweils zugeordneten Grerfern 3 weggefSr- 
dert werden k6nnen, so daB dementsprechend im 
Bereich des Transportrads 15 im Gegensatz zur Vor- 
richtung gemaB Rg. 1 nach dem Aufnehmen eines 
Erzeugnisses kein Offnen der Greifer 3 erfolgt. 



Alternate zu dem Ausf Qhrungsbelspiel gem&B Rg 3 ist 
es auch mdglich, das Fdrdermittel 16 in inem anderen 
Winkel als dem in Rg. 3 dargesteilten zum Transportrad 
15 hin oder vom Transportrad 15 wegzufQhren, so daB 

5 letztlich die in Rg. 3 dargesteilten Pfeile A und 8 nicht 
parallel zueinander verlaufen mussen. 
[0036] Rg. 4 veranschaulicht, daB sowohl die Vor- 
richtung gemaB Rg. 1 als auch die Vorrichtung gemaB 
Rg. 3 nicht nur zur Aufnahme von gestapelten Erzeug- 

10 nissen, sondern auch zur Aufnahme von in Schuppen- 
formation angelieferten Erzeugnissen 9 dienen kann. 
Der Aufnahme- und UbergabeprozeB verlauft hier im 
wesentlichen identisch, der einzige Unterschied besteht 
darin, daB die Erzeugnisse selbst wahrend des Auf- 

15 nahme- und Obergabeprozesses in Richtung des Pfei- 
les C gefGrdert werden. 

[0037] Rg. 5 zeigt eine Seitenansicht eines erfin- 
dungsgemSB verwendbaren Greifers 3. Dieser Greifer 3 
besitzt eine Basis- bzw. Tragereinheit 5, welche fest mit 

20 dem nur bereichsweise dargesteilten Transportrad 1 
gekoppelt ist. Am radial auBeren Ende der Basis- und 
Tr§gereinheit 5 ist eine sich senkrecht zur Umlaufrich- 
tung des Transportrads 1 erstreckende Achse 18 vorge- 
sehen, urn die zwei Schenkel 19, 20 des Greifers 3 

25 schwenkbar gelagert sind. Der in Umlaufrichtung des 
Transportrads 1 vorlaufende Schenkel 19 ist dabei aus 
starrem Material gefertigt, wahrend der entsprechend 
nachlaufende Schenkel 20 federnd ausgebildet ist, urn 
so die Aufnahme verschieden dicker Erzeugnisse 9 

30 ohne wesentliche Anderungen in der Ansteuerung der 
Greifer 3 zu ermdglichen. 

[0038] Beide Schenkel 19, 20 weisen an ihrem 
radial inneren Ende jeweils eine Fuhrungsrolle 21, 22 
auf, die zumindest im Aufnahme- und Obergabebereich 
35 des Transportrads 1 entlang nicht dargestellter Fuh- 
rungskulissen laufen und somit die jeweils gewQnschten 
Offnungs- bzw. SchlieBbewegungen des Greifers 3 
bewirken. 

[0039] Links und rechts des Greifers 3 ist in Rg. 5 
40 jeweils eine Basis- bzw. Tragereinheit 4 fOr jeweils ein 
Saugorgan 2 angedeutet Ebenso ist in Rg. 5 der Ver- 
lauf des Bandchenforderers 13 (siehe Rg. 1) zu erken- 
nen. 

[0040] Rg. 6 zeigt eine Frontalansicht eines als 
45 Greiferpaar ausgebildeten Greifers 3. Der Greifer 3 
besteht dementsprechend aus zwei nebeneinander 
angeordneten Greifereiementen 23, wobei jedes Grei- 
ferelement 23 jeweils zwei Schenkel 19, 20 zum Greifen 
eines Erzeugnisses 9 besitzt Die in Umlaufrichtung des 
so gemaB Rg. 6 doppelwandig ausgebildeten Transportra- 
des 1 vorlaufenden Schenkel der beiden Greiferele- 
mente 23 sind fest mheinander gekoppelt, wobei ihre 
Bewegung von der gemeinsamen Fuhrungsrolle 22 
ausgeldst wird, die im Aufnahme- und Obergabebereich 
55 des Transportrades 1 entlang einer nicht dargesteilten 
Fuhrungskulisse verlauft. Entsprechendes gilt fur die 
beiden in Umlaufrichtung des Transportrades 1 nach- 
laufenden Schenkel 20 der Greiferelemente 23, die 
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ebenfalls stair gekoppelt sind und von der FQhrungs- 
rolle 21 beaufschlagt werden. 
[0041] In Fig. 6 ist gut zu rkennen, daB der Saug- 
kopf 6 eines Saugorgans 2 mittig zwischen den beiden 
Greiferelementen 23 angeordnet ist, so daB der Saug- 5 
kopf 6 ein Erzeugnis 9 problemlos definiert und kontrol- 
liert in den Bereich der gefiffneten Greiferschenkel 
bewegen kann, ohne daB Saugkopf 6 und Greiferele- 
mente 23 miteinander kollidieren. 

[0042] SchlieBlich ist in Fig. 6 gezeigt, daB der 10 
Bandchenforderer 13 gemfiB Rg. 1 in dieser Ausfuh- 
rungsform als Bandchenpaar ausgebildet werden kann, 
wodurch erreicht wird, daB ein Abheben des Erzeugnis- 
ses 9 aus beiden Greiferelementen 23 problemlos erfol- 
gen kann. 15 
[0043] Rg. 7 zeigt schematise^ daB atternativ zu 
der Ausfuhrungsform gemaB Fig. 6 auch lediglich ein 
Einzelgreifer 25 zum Einsatz gelangen kann, welcher 
zwei Greiferschenkel 26 und 27 aufweist, zwischen wel- 
chen ein Erzeugnis 9 gehalten wird. In diesem Fall ist es 20 
von Vorteil, wenn links und rechts neben dem Einzel- 
greifer 25 jeweils ein Saugorgan 28 angeordnet wird, 
die die fOr den Aufnahme- und ObergabeprozeB n6tigen 
Schwenkbewegungen parallel und synchron zueinan- 
der ausfuhren. Bevorzugt ist es dabei, wenn beide 25 
Saugorgane 28 mechanisch starr miteinander gekop- 
pelt werden. Ebenso wie die Bewegungen der Saugor- 
gane 28 erfolgt die Ansteuerung der Saugfunktion bei 
beiden Saugorganen 28 in zeitiich synchroner Weise. 
[0044] Durch die Vorsehung von zwei Saugorganen 30 
28 wird bei Verwendung eines Einzelgreifers 25 sicher- 
gestellt, daB ein Erzeugnis 9 zuverlassig in den Aufnah- 
mebereich des Einzelgreifers 25 uberfuhrt werden 
kann. 

[0045] Die in Rg. 7 dargestellte Ausfuhrungsform 35 
kann besonders vorteiihaft in einer Anordnung gemaB 
Rg. 3 mit an einem Transportrad 1 5 umlaufenden Saug- 
organen 2 und entlang eines F6rdermittels 16 gef6rder- 
ten Greifern 3 eingesetzt werden. 

40 

Patentanspruche 

1 . Vorrichtung zum Ab- und/oder Weitertransportieren 
von fiexiblen, flachigen Erzeugnissen, insbesond- 
ere Druckereierzeugnissen (9), mit einer Mehrzahl 45 
entlang einer Greifer-Forderstrecke bewegbaren, in 
Transportrichtung aufeinanderfolgenden Greifern 
(3) und einer Mehrzahl von entlang einer Saugor- 
gan-F6rderstrecke bewegbaren Saugorganen (2) 
zur in einem Aufnahme- und Ubergabebereich so 
erfolgenden Aufnahme jeweils eines Erzeugnisses 
(9) und zur Ubergabe des aufgenommenen 
Erzeugnisses (9) an einen Greifer (3), 
dadurch gekennzelchnet, 

daB die Saugorgan-Ffirderstrecke im Aufnahme- 55 
und Ubergabebereich entlang Oder parallel zur 
Greifer-Forderstrecke vertauft. 



!. Vorrichtung nach Anspruch 1 , 
dadurch g kennzelchnet, 
daB die Lange des entlang Oder parallel zur Greifer- 
Fdrderstrecke verlaufenden Abschnitts der Saugor- 
gan-Fdrderstrecke so bemessen ist, daB zumindest 
zwei aufeinanderfolgende Greifer (3) in diesem 
Abschnrtt Platz finden. 

\. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzelchnet, 
daB die Greifer-Fdrderstrecke und die Saugorgan- 
Fdrderstrecke im Aufnahme - und Ubergabebereich 
auf konzentrischen Kreisbahnen verlaufen. 

I. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, 

dadurch gekennzelchnet, 
daB im Aufnahme- und Ubergabebereich jeweils 
ein Greifer (3) und ein Saugorgan (2) einander 
zugeordnet sind. 

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, 

dadurch gekennzelchnet, 
daB im Aufnahme- und Ubergabebereich der 
Abstand zweier aufeinanderfolgender Greifer (3) 
dem Abstand zweier aufeinanderfolgender Saugor- 
gane (2) entspricht. 

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, 

dadurch gekennzelchnet, 

daB Saugorgan-Forderstrecke und Greifer-For- 
derstrecke im Aufnahme- und Ubergabebereich in 
etwa mittig entlang, insbesondere mittig uber den 
aufzunehmenden Erzeugnissen (9) verlaufen. 

7. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, 

dadurch gekennzelchnet, 

daB ein die Saugorgane (2) im Aufnahme- und 
Ubergabebereich forderndes Saugorgan -Trans- 
portrad (1,15) vorgesehen ist. 

8. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, 

dadurch gekennzelchnet, 

daB ein die Greifer (3) im Aufnahme- und Uberga- 
bebereich forderndes Greifer-Transportrad (1, 15) 
vorgesehen ist, wobei die Greifer (3) mit dem Grei- 
fer-Transportrad (1, 15) wahrend des Transports 
losbar oder unlosbar koppelbar sind. 

9. Vorrichtung nach Anspruch 8, 
dadurch gekennzelchnet, 

daB die Greifer-Forderstrecke durch ein abschnitts- 
weise entlang des Transportrads (15) veriaufendes 
Fdrdermittel (16) mit daran angekoppelten Greifern 
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(3) geblldet wird. 

10. Vonichtung nach den AnsprOchen 7 bis 9, 
dadurchgek nnzelchnet, 

daB Saugorgan-Transportrad und Greifer-Trans- s 
portrad als ein einziges, insbesondere doppelwan- 
diges Transportrad (1, 15) zur F6rderung sowohl 
der Saugorgane (2) ais auch der Greifer (3) ausge- 
bildet sind. 

w 

11. Vonichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, 

dadurch gekennzelchnet, 

daB die Saugorgane (2) jeweils schwenkbar zwi- 

schen einer Aufnahme- und einer Ubergabeposi- 15 

tion am Saugorgan-Transportrad (1, 15) gehalten 

sind. 

12. Vonichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, 20 
dadurch gekennzelchnet, 

daB die Saugorgane ein in deren Ubergabeposition 
wirksames FOhrungsmittel (11) zum definierten 
FQhren eines nicht mittels Saugwirkung gehaJtenen 
Erzeugnisses (9) zwischen dem FOhrungsmittel 25 

(11) und einer Gegendruck-Vorrichtung (12) auf- 
weisen. 

13. Vorrichtung nach Anspruch 12, 

dadurch gekennzelchnet, 30 
daB die Gegendruck-Vorrichtung als Andruckband 

(12) ausgebiidet ist. 

14. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, 35 
dadurch gekennzelchnet, 

daB jeder einem Saugorgan (2) zugeordneter Grei- 
fer (3) als Gre'rferpaar (23) ausgebiidet ist, wobei 
das Saugorgan (2) im Aufnahme- und Ubergabebe- 
reich zwischen den beiden Greifern des jeweils 40 
zugeordneten Greiferpaares (23) angeordnet ist 

15. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 13, 
dadurch gekennzelchnet, 

daB jedes einem Greifer (25) zugeordnete Saugor- 45 
gan als Saugorgan-Paar (28) ausgebiidet ist, wobei 
der Greifer (25) im Aufnahme- und Ubergabebe- 
reich zwischen den beiden Saugorgan en des 
jeweils zugeordneten Saugorgan-Paares (28) 
angeordnet ist. so 

16. Vonichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, 

dadurch gekennzelchnet, 

daB die Greiferbewegungen, die Saugorganbewe- 55 
gungen sowie die Aktivierung der Saugorgane von 
Steuerkulissen und/oder Zahnriemengetrieben 
gesteuert sind. 
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Fig.3 
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